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图 1(c)所示。模糊控制规则用 IF A THEN B的形
式表示，例如，IF inPut=POSSITIVE_60 THEN 
DIR=TURN_POSSITIVE_60。根据对 NAO机器
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void rActivate(float x);  /*输入 x
所激活的规则 */
int interval(float x);   /*输入 x
所激活的规则所在的区间 */
float mInput(int r,int j,float x); /* 第 r 条
规则，第 j个区间下的输入隶属度函数 */
loat mOutput(int r,int j,float x); /* 第 r 条
规则，第 j个区间下的输出隶属度函数 */
float yOutput(int r,int j,float h); /* 第 r 条
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抓住铅笔            
(a) 机器人抓取的
初始状态
 (b) 手臂向铅笔所
在位置移动 
图 3 NAO机器人抓取过程
3 结语
课程前期实现基于Matlab与Webots平台的
仿真实验，虽然这两个模糊仿真实验方案实现方
式不同，但均有良好的教学效果，促进学生对模
糊控制算法核心思想的理解，提高运用其进行模
糊控制系统分析和设计的信心。通过在课程中带
领学生设计基于实体机器人的模糊控制实验，加
深学生对模糊控制理论的理解，学会运用所学模
糊控制理论知识进行课程设计，培养学生的操作、
创新和解决问题的能力，同时，此环节也为下一
届本科生教学奠定实践基础。最后，基于NAO机
器人伺服抓取实验的演示体现模糊控制在伺服系
统控制中的优越性，激发学生的学习兴趣，有效
地提高教学质量，突出教学的初衷。实际教学表
明，这种从仿真软件到实体机器人上进行模糊控
制演示实验的实验体系具有很好的教学效果。
